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Abstract of DE19809416 
The vehicle is fitted with a number of distance 
sensors (2a-2d) that provide input to a controller (1). 
On the basis of the sensor signals the processor 
identifies a strategy for maneuvering the vehicle in a 
parking operation. Directions to the driver can be 
provided both as a display (3) and as speech (5). 
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Die folgenden Angaben sind den vom 

© Einparkassistent 

® Es wird ein Verfahren zum unterstutzten Einparken ei- 
nes Kraftfahrzeuges und eine Vorrichtung zur Durchfuh- 
rung des Verfahrens beschrieben. 

GemaS der Erfindung werden von einer Rundumsensorik 
(2) mit einer Vielzahl von Abstandssensoren (2a bis 2d) 
Objekte im Nahbereich um das Kraftfahrzeug und ihre Ab- 
stande zum Kraftfahrzeug erfaSt. Eine nachgeschaltete 
Verarbeitungseinrichtung (1) ermittelt aus den Abstands- 
daten die Grower einer potentiellen Parklucke und gege- 
benenfalls die Art ihrer Umgebung sowie eine mogliche 
Strategic zum Einparken des Kraftfahrzeuges in der po- 
tentiellen Parklucke. Die ermittelte Strategic wird an den 
Fahrer mittels einer Anzeigeeinrichtung (3; 4; 5) ausgege- 
ben. 
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Beschreibung 



Die Hrfindung beirifTt ein Verfahren /.um untcrsluiyJcn 
Einparkcn cincs Kraft fa hrzcugcs sowic cine Vorrichtung zur 
Durchfiihriing dcs Vcrfahrens. 5 

Bekannt sind einc Viclzahl von Parkhilfcn, die auf unter- 
schiedlichste Weise einem Fahrer heim Einparken hellen. 
Ferncr sind koinplexc Systeme bekannt, die ein vollautoma- 
lischcs Einparken ermoglichen. 

So ist aus der DE 37 28 948 A 1 cine Einpark vorrichlung to 
fur Kraftfahrzeuge bekannt, bci der an der AuBenseite dcs 
Kraftfanrzeugs ein Sender/Empfanger angeordnet ist, der 
ein annahcrnd scnkrechl zur Fahrzeugachsc abgeslrahltes 
Sendesignal abgibt, und die wahrend des Vorbeifahrens an 
einer Parklucke aus den enipfangenen Reflexsignalen und 15 
der Eigengeschwindigkeit die Lange der Parklucke ableitet. 

Aus G 84 27 743 ist ein Kraftfahrzcug rait cincr Einpark- 
hilfe bekannt, wo ein Parkabstandssensor an der TIeckseite 
des Kraftfanrzeugs angebracht ist und der Fahrer beim 
Riickwartsfahren durch eine im Bereich des Ruckfensters 20 
angebrachte Warnsignallampe optisch inforrniert wird. 

Die EP 0 650 866 beschreibt ein Verfahren zum unter- 
stiitzten Ausparkeneines Fahrzeugs aus einer Parklucke, bei 
der miltels Scnsorcn die Umgebung dcs eingcparklen Kraft- 
fanrzeugs erfafit wird, eine lokale Umgebungskarte aus den 25 
MeBdaten erstellt wird und die Steuerung eine Ausparkstra- 
tegie aus der Umgebungskarte erstellL 

Ferncr beschreibt DE 297 03 903 cine optischc Darstcl- 
lung der SensormeBwerte einer Einparkhilfe. 

Aus DE36 04 554A1 ist einen Sprachausgabevorrich- 30 
lung fur Betricbsdaten eines Kraftfanrzeugs bekannt. 

Aus DE 195 29 644 ist eine Steuerung fiir eine elektri- 
sche Servolenkung bekannt, die auch als haptisches Lenkrad 
gelaufig ist 

Ferner ist in dem VW-Versuchsauto "Futura", das in 35 
"mot-Technik" 2/1990, S. 83 rT beschreiben ist, eine vollau- 
tomatische Einparkvorrichtung verwirklicht. 

Nachteilig bei den bekannten Vorrichtungen und Verfah- 
ren ist es, daB einerseits Einparkhilfen bekannt sind, die aber 
keine ausreichende Fahrerunterstutzung bereitstellen und 40 
andererseits eine vollautornatische Einparkvorrichtung be- 
kannt ist, dcren Einsatz sich aus Kostcngrundcn bci einem 
Sericn-PKW zur Zeit jedoch verbietet. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, einen 
Einparkassistenten zu entwickeln, der dem Fahrer einc um- 45 
fassendere Unterstiitzung beim Einparken im Vergleich zu 
Einparkhilfen bietet, ohne jedoch die Komplexitat einer 
vollautomatischen Einparkvorrichtung aufzuweisen. 

Die Aufgabe wird durch die Mcrkinale der Patcnlanspru- 
che 1 und 14 gelost. Vorteilhafte Aus- und Weiterbildungen 50 
sind in den Unteranspriichen dargestellt. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren zum unterstutzten Ein- 
parken eines Kraftfahrzeuges weist dabei folgenden Schritte 
auf. Nach dem Anfahren einer potentieUen Parklucke wird 
diese mittels am Kraftfahrzeug angeordneten Sensoren ver- 55 
inesscn und ihrc GroBc bcstimiiiL In einem daraufTolgcndcn 
Schritt wird in Abhangigkeit von abgespei chert en Referenz- 
werten bestimmt, ob die potenticlle Parklucke fiir einen Ein- 
parkvorgang dcs Kraftfahrzeuges ausreichend isL Als Refe- 
renzwerte konncn vorzugsweisc die AbmaBc dcs Kraftfahr- 60 
zeuges zur Anwendung kommen. 1st. die Parklucke fur einen 
Einpark vorgang groB genug, wird eine Einparkstrategie in 
Abhangigkeit der GroBe der potentieUen Parklucke bcrech- 
net und dem Fahrer des Kraftfahrzeuges mitgelcilt, der nun 
selbsl cntscheiden kann, ob er die vorgeschlagene Einparks- 65 
tralegie verwenden will. 

GemaB einer vortcilhaftcn Ausbildung des erfindungsge- 
maBen Vcrfahrens wird die GroBe der potentieUen Park- 



lucke durch ihrc Lange und/oder ihre Breite bestimmt. 

Neben der Anzcigc der bcrechnctcn Einparkstrategie 
kann dcs wciiercn vorgeschen wcrden, auBerricm die GroBc 
der potentieUen Parklucke, insbesondcrc optisch. anzuzei- 
gcn. 

Eine spezielle Ausfuhrungsform des erfindungsgemaBen 
Verfahrens weist folgende Schritte auf: 

- Anfahren einer potentieUen Parklucke, 

- Ausmesscn der polenliellen Parklucke, 

- Bcstirnmen, ob die potenticlle Parklucke fur das 
Kraftfahrzeug ausreichend ist, 

- Falls die potenticlle Parklucke zu klein ist, wird dem 
Fahrer vorgcschlagen, eine neue Parklucke anzufahren, 

- FaUs die potentielle Parklucke fur das Kraftfahrzeug 
ausreichend ist, wird die Einparkstrategie aus der 
GroBc der Parkliickc bcrcchnct, 

- Ausgeben von Vorgaben gemaB der berechneten 
Einparkstrategie, 

- Soll/Ist- Vergleich zwischen den Vorgaben der Ein- 
parkstrategie und der Fahrerreaktion, 

- Bestimmen, ob eine Korrektur der berechneten Ein- 
parkstrategie, d. h. eine Veranderung der Einparkstrate- 
gie, notwendig ist, 

- Falls dies zutrifft, wird auf den Verfahrensschritt 
"Berechnen der Einparkstrategie" zuriickgegangen, 

- Falls keine Anderung bzw. Korrektur der Einparks- 
trategie vorzunchmcn ist, wird ubcrpruft, ob das Kraft- 
fahrzeug in der Parklucke steht, 

- Steht das Fahrzeug in der Parklucke, wird das Ende 
des Einparkvorgangcs erkannl und gcgebenenfalls dem 
Fahrer angezeigt, 

- Ist der Einparkvorgang nicht beendet, wird zum 
Schritt "Berechnen der Einparkstrategie" zuriickgegan- 
gen. 

GemiiB einer bevorzugten Ausfuhrungsform des erfin- 
dungsgemaBen Verfahrens wird bei der Berechnung der Ein- 
parkstrategie zusatzlich die Art der Parkliickenumgebung 
berucksichtigt. Unter der Art der Parkliickenumgebung ist 
insbesondere zu verstehen, ob es sich um eine Parklucke 
langs oderqucr zur Fahrbahn handclt. Dabei ist es fiir das er- 
findungsgemaBe Verfahren uncrheblich, ob zuerst die GroBe 
der Parklucke und danach die Art der Parkliickenumgebung 
oder umgekchrt bestinmit wird. Des wciiercn beslcht gemaB 
der Erfindung die Moglichkeit, die Art der Parkliickenum- 
gebung dem Fahrer mittels einer Anzeigeeinrichtung darzu- 
steUen. 

Einc spezielle Ausfuhrungsform dcs erfindungsgemaBen 
Verfahrens unter Einbeziehung der Art der Parkliickenum- 
gebung weist folgende Schritte auf: 

- Anfahren einer potentieUen Parklucke, 

- Ausmessen der potentieUen Parklucke und Bestim- 
men ihrer GroBe, 

- Bestiimiien, ob die potenticlle Parklucke fur das 
Kraftfahrzeug ausreichend ist, 

- Falls die potentielle Parklucke zu klein ist, wird dem 
Fahrer vorgeschlagen, eine neue Parklucke anzufahren, 

- Falls die potenticlle Parkliickc fiir das Kraftfahrzeug 
ausreichend ist, wird die Art der Parkliickenumgebung 
ermi tick, 

- Bestimmen, ob die Parkliickenumgebung fiir ein 
Einpark manover geeignet ist, 

- Falls die Parkliickenumgebung nicht geeignet ist, 
wird dem Fahrer vorgeschlagen, eine neue Parklucke 
anzufahren, 

- Falls neben der GroBe der Parklucke auch die Park- 
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liickenumgebung fur einen Einparkvorgang gccignci 
isl, wird aus der GroBe dcr Parkliicke und der Art dcr 
Parkliickenumgebung die Einparkstrategie berechnci, 

- Ausgcbcn von Vorgabcn gemaB dcr bcrcchnclcn 
Einparkstrategie, 5 

- Soll/Ist-Vergleich zwischen den Vorgabcn der Ein- 
parkstrategie und der Fahrerreaktion, 

- Bestinimen, ob eine Korrckturder berechneten Ein- 
parkslrategie, d. h. eine Veriinderung der Einparkstrate- 
gic notwendig ist, 10 

- Falls dies zutrifft, wird auf den Verfahrensschritt 
"Berechnen der Einparkstrategie" zuriickgegangen, 

- Falls kcinc Andcrung bzw. KorrekLur dcr Einparks- 
trategie vorzunehmen ist, wird iiberpriift, ob das Kraft- 
fahrzeug in der Parkliicke stent, 15 

Steht das Fahrzeug in der Parkliicke in der Park- 
liickc, wird das Endc des Einparkvorgangcs crkannt 
und gegebenenfalls dem Fahrer angezeigt, 

- Ist der Einparkvorgang nicht beendet, wird zum 
Schritt "Berechnen der Einparkstrategie zuriickgegan- 20 
gen". 

Nach einer vorteilhaften Weiterbildung des erfindungsge- 
maBen Verfahrens kann vorgeschen sein, daB bci Nichlvor- 
liegen einer Fahrerrcaktion auf die ausgegebene Einparks- 25 
tralegie die Einparkstrategie wiederholt unverandert ausge- 
geben wird. 

Das crfindungsgcmaBc Einparkassistcnzsystcm ist vor- 
zugsweise wahrend oder unmittelbar beim Anfahren einer 
Parkliicke einschaltbar und jederzeit ausschaltbar. Daneben 30 
ist es denkbar, daB cine Moglichkcil cincr automalischcn 
Zuschaltung vorsehbar ist. 

Bein manuellen Einschalten bzw. Ausschalten des Ver- 
fahrens durch den Fahrer selbst, soilte dies vorzugsweise 
iiber eine Spracheingabe erfolgen. 35 

Die erfindungsgemaBe Vorrichtung weist eine Rundum- 
Sensorik zur Erfassung des Abstandes von Objekten im 
Nahbereich des Kraftfahrzeuges auf. Eine solche Rundum- 
Sensorik kann beispielsweise mit Ultraschall- oder Radar- 
signalen arbeiten. Eine Rundum-Sensorik auf Ultraschallba- 40 
sis ist zum Beispiel aus der deutschen Patentanmeldung 
DE 196 33 566 bekannt. 

Der Rundum-Sensorik ist eine Verarbeitungseinrichtung 
nachgeschaltet, die aus gespeicherten Referenzdaten und 
den von der Rundum-Sensorik crmittcltcn Abstandsdalcn 45 
eine Einparkstrategie fiir das Kraftfahrzeug berechneL Der 
Verarbeitungseinrichtung wiederum ist eine Anzeigeein- 
richtung zur Ausgabe der Einparkstrategie an den Fahrer des 
Kraftfahrzeuges nachgcordncL 

Nach einer Ausbildung der Erfindung ist die Verarbei- 50 
tungseinrichtung derart ausgebildet, daB sie aus den Ab- 
standsdaten der Rundum-Sensorik zusatzlich die Art der 
Parkliickenumgebung enni licit und bei der Berechnung der 
Einparkstrategie beriicksichtigt. 

Der Verarbeitungseinrichtung kann weiterhin eine Lenk- 55 
assislcnz-Einrichlung, beispielsweise cine haplischcs Lenk- 
rad, nachgeschaltet sein. Bei einem haptischen I^enkrad ge- 
ben variable Drehmomentschwellen eine Riickmeldung, 
wohin das Lenkrad zu drehen ist und zeigen, wann die Dre- 
hung beendet werden soil. 60 

Nach einer bevorzugten Ausbildung der Rundum-Senso- 
rik uberstreicht diese einen Bereich von ca. 5 cm bis minde- 
stens ca. 10 in urn das Fahrzeug. 

Die Anzeigeeinrichtung zur Ausgabe der Einparkstrate- 
gie bzw. der GroBe der Parkliicke und der Art der Parkliik- 65 
kenumgebung soilte vorzugsweise eine optische Anzeige- 
einrichtung sein. Jcdoch sind auch akustische Anzcigcn, 
beispielsweise zur Sprachausgabc denkbar. 



Nachfolgcnd wird die Erfindung anhand von Ausfuh- 
rungsbcispiclcn nahcr crlaulcrt. Die zugchorigen Zeichnun- 
gen zeigen. 

Fig. 1 eine Variantc der erfindungsgemaBen Vorrichtung 
und 

Fig. 2 eincn schcniatischen Ablaufplan einer Ausbil- 
dungs variantc des erfindungsgemaBen Verfahrens. 

Die in Fig. 1 dargestellie Variantc dcr erfindungsgemaBen 
Vorrichtung zur Einparkassistenz fur den Fahrer cines Kraft- 
fahrzeuges bcstchl aus den Komponcntcn Vcrdrbcilscinrich- 
tung 1, Rundum-Sensorik 2, optische Anzeigenvorrichtung 
3, insbesondere einen Bildschimi, akustische Sprachaus- 
gabc-Einrichtung 5 und als hapusches Lenkrad ausgcbildc- . 
ten I^nkassistenz-Einrichtung 4. Die Rundum-Sensorik 2 
weist eine Vielzahl von Abstandsensoren 2a bis 2d auf, die 
am Kraftfahrzeug derart angeordnet sind, daB sie einen Nah- 
bereich um das Fahrzeug von ca. 5 cm bis mindestens 10 m 
sensorisch abdecken und Objekte bzw. ITindemisse in die- 
sem Bereich erfassen. Die Abstandsdaten der Abstandsen- 
soren 2a bis 2d werden von der Verarbeitungseinrichtung 1 
einerseits genutzt, die Art der Parkliickenumgebung festzu- 
stellen und andererseits die GroBe der Parkliicke zu ermit- 
teln. Unter der Art der Parkliickenumgebung ist zu verste- 
hen, um wclchc Fona dcr Parkliicke es sich handcll. Hal die 
Verarbeitungseinrichtung 1 festgestellt, um welche Art von 
Parkluckenumgebung es sich handelt und ob die GroBe der 
Parkliicke fur einen Einparkvorgang ausreicht, berechnet sie 
cine Einparkstrategie und schlagt sic dem Fahrer mittcls dcr 
optischen Anzeigeinrichtung 3 vor. Wahrend des Einpark- 
vorganges selbst kann die Einparkstrategie bzw. eine korri- 
gicrtc EinparksU-alegic dem Fahrer zusatzhch ubcr die 
Sprachausgabe 5 mitgeteilt werden. Eine andere Moglich- 
keit der Ausgabe der Einparkstrategie besteht in der Ver- 
wendung des haptischen Lenkrades 4 das uber variable 
Drehmomentschwellen eine Meldung an den Fahrer gibt, in 
welcher Art und Weisedas Lenkrad zu drehen ist. Zusatzlich 
weist die Vorrichtung ein Mikrophon 6 auf, das mit der Ver- 
arbeitungseinrichtung 1 verbunden ist und uber welches 
mittels Spracheingabe die Vorrichtung zur Unterstiitzung 
des Einparkvorganges zu- und abschaltbar ist. 

Fig. 2 zeigt eine mogliche Variante des Verfahrens ablaufs 
zur Einparkassistenz. 

Im Schritt a fahrt der Fahrer eines Kraftfahrzeugs eine 
Parkliicke an. Beispielsweise iiber eine Eingabe E, vorzugs- 
weise eine Spracheingabe, wird dcr Einparkassistcnt akti- 
viert bzw. eingeschaltet. Im Schritt b fuhrt der Einparkassi- 
stent mit den am Kraftfahrzeug angeordneten Abstandssen- 
soren ein Ausmessen der Parkliicke, also des potentiellen 
Parkplalzcs, durch. t)bcr cine Abfragc bl wird cnnitlclt, ob 
die potentielle Parkliicke fur das Kraftfahrzeug ausreicht. Ist 
der Platz nicht ausreichend, gibt das Verfahren dies in b3 
iiber eine Ausgabe A dem Fahrer bekannt. Ist der Platz aus- 
reichend fuhrt das Verfahren ein Vermessen der Umgebung 
der Parkliicke im Schritt c durch und ermittelt in cl, ob der 
Platz fur die Durchfuhrung eines Einparkmanovers ausrei- 
chend ist. Ist dcr Platz nicht ausreichend, so gibt das Verfah- 
ren in c3 dies dem Fahrer bekannt, der dann eine nachste po- 
tentiellen Parkliicke ansteuem muB (SchriU a), wobei in die- 
sem Fall der Einparkassistent beendet ist. Ist der Platz aus- 
reichend, so wird dies dem Fahrer in c2 mitgeteilt. Hicr 
konnte ferner nochmals eine Abfrage vorgesehen werden, 
ob der Fahrer den physikalischen Vorgang des Einparkens 
mit oder ohne Unterstiitzung durchfuhren will. Im SchriU d 
wird aus den gewonnenen MeBdaten eine Einparkstrategie 
bestimmt. Das Ergebnis der Strategic wird dem Fahrer im 
Schritt e mittels Vorgabcn iiber eine Ausgabe (nicht darge- 
slclll) mitgeicill. Das System gchl dann in cine Wartc- 
schlcife, rcalisiert durch die Schritte el, e2 und e3. Hal der 
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Fahrer nicht auf die Vorgaben des Einparkassislcnlen rca- 
gicrl (c3), so gchl das System zuriick zum Schriu e, d. h. die 
Vorgabcn wcrden crncut angczcigtoder ausgegehen. Tin Fall 
cincr Rcakiion des Fahrers (e2) wird cin Soll/Isi- Vergleich f 
zwischen dcr Vorgabc des Schritts e und der Rcakiion des 5 
Fahrers bestinunt. Aus dem Vergleich f wird bcstimml, ob 
eine Korrektur fl notwendig ist Sollte einc Korrektur nol- 
wendig sein, so wird im Schriu f2 zum Schritt c zuriickge- 
gangen, urn iiber einen entsprechenden MeBvorgang den re- 
laliven Standort des Kraflfahrzeugs, d. h. die Umgcbung re- 10 
lativ zu dem Krafifahrzeug, zu bestimmen und die dann not- 
wendigen Schritte d bis e wieder zu durchlaufen. Ist keine 
Korrcklur nolwcndig, so geht das System iiber zu dem 
Schriu g und untersucht per MeBvorgang, ob das Kraftfahr- 
zeug in der gewiinschten Weise in dem Parkplatz steht. 1st 15 
dies nicht der Fall so wird iiber den Schritt g2 zu dem Schriu 
c zuriickgekchrt, urn crncut cine Mcssung dcr relativcn Lagc 
des Kraft fahrzeugs vorzunehmen. Steht das Krafifahrzeug 
in der gewiinschten Weise in der Parkliicke, so wird im 
Schritt g3 zum Schritt h gegangen, worin dem Fahrer die 20 
Beendigung des Einparkvorgangs und damit das Deaktivie- 
ren des Iiinparkassistenten mitgeteilt wird. Um ein sicheres 
Handling des Einparkassisienten zu erreichen, isi dieser in 
jeder Phase dcr Untcrsliiizung dcaktivicrbar. 

25 

Patentanspriiche 

1. Vcrfahrcn zum untcrstutztcn Einparkcn cincs Kraft - 
fahrzeuges, das die folgenden Schritte aufweist: 

-■ Ausmessen einer potentiellen Parkliicke mi ttels 30 
am Krafifahrzeug angcordnctcn Scnsorcn, insbc- 
sondere Abstandssensoren und Bestimmen der 
GroBe der potentiellen Parkliicke, 

- Bestimmen in Abhangigkeit von Referenzwer- 
ten, ob die potentielle Parkliicke fur einen Ein- 35 
parkvorgang des Kraftfahrzeuges ausreichend ist 
und 

- Ermitteln einer Einparkstrategie in Abhangig- 
keit zumindest der GroBe der potentiellen Park- 
liicke, 40 

- Ausgeben der ermiuelten Einparkstrategie an 
den Fahrer des Kraftfahrzeuges. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die GroBe der potentiellen Parkliicke durch 
ihre Lange und/oder Breitc beslimmt wird. 45 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zumindest die GroBe der potentiellen 
Parkliicke mitiels einer Anzeigeeinrichtung dem Fah- 
rer des Kraflfahrzeugcs ausgegeben wird. 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, ge- 50 
kennzeichnet durch folgende Schritte: 

a) Anfahren einer potentiellen Parkliicke, 

b) Ausmessen der potentiellen Parkliicke, 

bl) Bestimmen, ob die potentielle Parkliicke 
fur das Kraftfahrzeug ausreichend ist, 55 
b2) Falls bl nicht zulrifTt, Forlsclzcn des 
Verfahrens mil Schritt a), 
b3) Falls bl zutrifft, weiter mil Schritt c, 

c) Bestimmen der Einparkstrategie aus b, 

d) Ausgeben von Vorgabcn gcmaB c an den Fan- 60 
rer, 

e) Soll/Ist- Vergleich zwischen den Vorgaben der 
Einparkstrategie und der Fahrerreaktion, 

el) Bestimmen, ob eine Korrcklur notwen- 
dig ist, 65 
e2) Falls el zutrifft, weiter mil Schritt c, 
c3) Falls el nichl zulrifli, wciler mil Schrill 
f. 



0 Bestimmen, ob das Kraftfahrzeug in der Park- 
liicke stehl, 

fl ) Falls f zutrifft, weiter mil Schriu g, 
f2) Falls f nicht zutriffl, weiter mit Schriu c, 
g) Endc des Einparkvorgangs. 

5. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, daB ncben der potentiellen 
Parkliicke zusatzlich die Parkliickenumgebung ausge- 
messen wird. 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net, daB Werte der Parkliickenumgebung mitiels der 
Anzeigeeinrichtung an den Fahrer ausgegeben werden. 

7. Verfahren nach Anspruch 5 oder 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Einparkstrategie in Abhangigkeit der 
GroBe der potentiellen Parkliicke und der Parkliickcn- 
umgebung ennittelt wird. 

8. Vcrfahrcn nach einem dcr Anspriiche 5 bis 7, ge- 
kennzeichnet durch folgende Verfahrensschritte: 

a) Anfahren einer potentiellen Parkliicke, 

b) Ausmessen der potentiellen Parkliicke, 

bl) Bestimmen, ob die Parkliicke fur das 

Kraftfahrzeug ausreichend ist, 

b2) Falls bl nicht zutrifft, Fortsetzen des 

Verfahrens nach Schriu a), 

b3) Falls bl zutrifft, weiter mit Schritt c, 

c) Ermitteln der Parkliickenumgebung 

cl) Bestimmen, ob die Parkliickenumge- 
bung fur cin Einparkmanovcr ausreichend 
ist, 

c2) Falls cl nicht zutrifft, Fortsetzen des 

Verfahrens mit Schritl a, 

c3) Falls cl zutrifft, weiter mit Schritt d, 

d) Bestimmen der Einparkstrategie aus b und c, 

e) Ausgeben von Vorgaben gcmaB d an den Fah- 
rer des Kraftfahrzeuges, 

f) Soll/Ist- Vergleich zwischen den Vorgaben und 
der Fahrerreaktion, 

fl) Bestimmen, ob eine Korrektur notwen- 
dig ist, 

f2) Falls fl zutrifft, weiter mit Schritt d, 
f3) Falls fl nicht zutrifft, weiter mit Schritt 

g) Bestimmen, ob das Kraftfahrzeug in der Park- 
liicke steht, 

gl) Falls g zulrifft, weiter mit Schritl h, 
g2) Falls g nicht zutrifft, weiter mit Schritt 
d, 

h) Ende des Einparkvorganges. 

9. Vcrfahrcn nach cincui der Anspriiche 1 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet, daB bei Nichtvorliegen einer 
Fahrerreaktion auf die ausgegebene Einparkstrategie 
die Einparkstrategie wiederholt unverandert ausgege- 
ben wird. 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Verfahren zum unter- 
sliitzlcn Einparkcn des Kraftfahrzeuges wahrend oder 
unmittelbar beim Anfahren einer Parkliicke einschalt- 
bar und jederzeit ausschaltbar ist. 

11. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Vcrfahrcn zum untcr- 
stiitzten Einparken des Kraftfahrzeuges wahrend oder 
unmitielbar beim Anfahren einer Parkliicke automa- 
tisch eingeschaltet wird. 

12. Verfahren nach Anspruch 10 oder 11, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das Einschalten und/oder Ausschal- 
len des Verfahrens durch eine Spracheingabe erfolgt. 

13. Vcrfahrcn nach einem dcr Anspriiche 1 bis 12, da- 
durch gekennzeichnet, daB die ermittelte Einparkstrate- 
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gie und/odcr die GroBc dcr potenticllen Parkliickc und/ 
oder die Parkliickcnumgcbung opfisch, akuslisch cxler 
haptisch ausgegeben werden. 

14. Vorrichlung zur Durchluhrung des Verfahrens 
nach cine in dcr Anspriichc 1 bis 13, dadureh gckenn- 5 
zeichnet, daB die Vorrichlung eine Rundum-Scnsorik 
(2) zur Erfassung des Ahstandcs von Objekten im Nah- 
bereich des Kraflfahrzeuges umfaBt deren ermittclte 
Abstandsdaten einer Verarbeitungseinrichtung (1) zu- 
fiihrbar sind, in dcr Verarbeitungseinrichtung (1) Refe- to 
renzdaten fiir die (JroBe einer ausreichenden Parkliicke 
abgespeichert sind, von dcr Verarbeitungseinrichtung 
(1) aus den gcspcichertcn Rejferenzdaten und den cr- 
faBten Abstandsdaten eine Hinparkstrategie fiir das 
Kraftfahrzeug ermittelbar ist und die Verarbeitungsein- 15 
richtung (1) zur Ausgabe der berechneten Hinparkstra- 
tegie mit einer Anzcigccinrichtung (3; 5) verbunden 
ist 

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadureh gekenn- 
zeichnet, daB die Verarbeitungseinrichtung (1) derart 20 
ausgcbildet. ist, daB die Verarbeitungseinrichtung aus 
den Abstandsdaten der Rundum-Sensorik die Parkluk- 
kenumgebung ermittelt und bei der Berechnung der 
Einparkslralegie beriicksichtigt. 

16. Vorrichtung nach Anspruch 14 oder 15, dadureh 25 
gekennzeichnet, daB die Verarbeitungseinrichtung (1) 
mit einer Lenkassistenz-Einrichtung (4) verbunden ist. 

17. Vorrichtung nach cincm dcr Anspriichc 14 bis 16, 
dadureh gekennzeichnet, daB die Rundum-Sensorik (2) 
einen Bereich von ca. 5 cm bis mindestens ca. 10 m um 30 
das Kraftfahrzeug umfaBL 

18. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 14 bis 17, 
dadureh gekennzeichnet, daB die Anzeigeeinrichtung 
eine optische Anzeigeeinrichtung (3) ist. 

19. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 14 bis 18, 35 
dadureh gekennzeichnet, daB die Anzeigeeinrichtung 
eine Einrichtung zur Sprachausgabe (5) umfaBt. 

20. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 14 bis 19, 
dadureh gekennzeichnet, daB die T Lenkassistenz-Ein- 
richtung ein haptisches Lenkrad (4) umfaBt. 40 
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